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® Presse-agrumes a dSme et robot electromenager s'y rapportant 



© Presse-agrumes dont la partie active est consti- 
tute par un dome (1) a la surface exterieure duquel 
sont menagdes des nervures (7, 8) convergeant en 
direction du sommet du dome. 

Une partie au moins des nervures (7) se rejoi- 
gnent en un point c decale lateralement par rapport 
a I'axe de symetrie""(A-A) du dome (1). Ce decalage 
permet d'entraTner ie dome (1 )) a vitesse elevee. 

Application aux robots £lectromenagers. 
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Presse-agrumes a d6me et robot electromenager s'y rapportant 



La presents invention concerne un presse- 
agrumes, a usage menager ou professionnel, pour 
Textraction du jus des agrumes {citrons, oranges, 
pamplemousses, etc.). 

[.'invention concerne egalement Tapplication 
d'un tel presse-agrumes a un appareil electrome- 
nager rotatif du genre robot. 

Dans la pratique, soit qu'il s'agisse d'un 
presse-agrumes* manuel. soit qu'il s'agisse d'un 
presse-agrumes mecanique dans lequel le dome 
est entratne a une vitesse de rotation lente autour 
de son axe, Tutilisateur doit exercer une force 
relativement importante sur la moitie d'agrume a 
traiter. Neanmoins, le taux d' extraction du fruit res- 
te generalement faible. soit que de nombreuses 
cellules juteuses n'aient pas eta* ecrasees, soit au 
contraire que les membranes inteVieures du fruit 
aient ete arrachees, ce qui tend a boucher le tamis 
de filtration et a retenir !e jus extrait 

Un premier but de Tinvention est de realiser un 
presse-agrumes au moyen duquel Tutilisateur peut 
extraire la quasi-totalite du jus, en exercant sur le 
demi-fruit a presser, une pression moderee, cette 
action s'exergant dans une direction constante. 

Un autre but de Tinvention est d'obtenir tres 
raptdement et sans effort un jus d'agrumes avec un 
accessoire adaptable a un appareil electromenager 
du type robot culinaire, tournant a vitesse elevee, 
tout en assurant une totale securite a Tutilisateur. 

Suivant Tinvention, le presse-agrumes dont la 
partie active est constitute par un dome a la 
surface exterieure duquel sont menagees des ner- 
vures convergeant en direction du sommet du 
dome est caracterise en ce qu'une partie au moins 
des nervures se rejoignent en un point decale 
lateraiement par rapport a I'axe de symetrie du 
dome. 

L'expenence a en effet montre que ce decen- 
trage du point de convergence des nervures par 
rapport au sommet geometrique de la surface du 
dome faciiitait la penetration du dome dans le 
demi-fruit en assurant une sorte de destruction par 
usmage de membranes ligneuses situees dans 
i'axe de Tagrume. L'extraction de jus est ainsi 
considerablement renforcee. 

Dans le cas d'un presse-agrumes a entraTne- 
ment mecanique, Tinvention prevoit avantageuse- 
ment de monter rotativement le dome autour de 
son axe de symetrie. alors que les nervures sont 
reguiierement reparties autour d'un axe decale 
transversalement par rapport au precedent, les 
deux axes etant de preference paralleles et les 
nervures se deployant helicoVdalement a la surface 
du dome autour du second axe. Une telle structure 
peut etre faciiement realises par moulage et se 



revele tres efficace. 

Inexperience a montre que des resultats parti- 
culierement interesants etaient obtenus avec des 
nervures de faibles largeur et hauteur par rapport 

5 aux dimensions du dome et presentant une section 
sensiblement triangulaire, arrondie a son sommet. 

[/invention vise encore I'application d'un 
presse-agrumes rotatif a entratnement mecanique 
tel que defini ci-dessus a un appareil electromena- 

io ger du genre robot, cette application etant caracte- 
risee en ce que le dome est monte rotativement 
sur un accessoire du robot comportant une grille 
de filtration de la pulpe, des moyens etant prevus 
pour fixer de fagon amovible cet accessoire sur la 

is cuve du robot et d'autres moyens d'accouplement 
amovible direct etant menage's entre le dome et 
I'arbre moteur pour entraTner ce dome a la vitesse 
de rotation normale du robot, generalement com- 
prise entre 2 000 et 2 500 tours/minute. 

20 L'experience a en effet montre ce resultat sur- 

prenant qu'il n'etait pas necessaire de prevoir un 
reducteur de vitesse sur le robot, la structure du 
dome assurant une excellente extraction du jus 
sans destruction de la peau exterieure. malgre la 

25 vitesse de rotation 6 levee. 

De preference, le robot a usage de presse- 
agrumes ainsi realise est de plus tel que le socle 
de I'accessoire sur lequel est monte le dome com- 
porte une patte venant fermer un contact de securi- 

30 te dispose sur le corps du robot lorsque le socle 
precite est convenablement mis en place et ver- 
rouile sur cette cuve. 

D'autres particularites de Tinvention resulteront 
de la description qui va suivre. 

35 Aux dessins annexes, donnes a titre d'exem- 

ples non limitatifs. on a represents diverses realisa- 
tions de Tinvention. Sur ces dessins : 

- la figure 1 est une vue en elevation d'une 
premiere realisation de presse-agrumes a entratne- 

40 ment mecanique, le ddme etant vu en elevation et 
le bac annulaire de collecte vu en coupe diametta- 
le selon l-l de la figure 2; 

- la figure 2 est la vue en plan correspondan- 
te du dome, le bac de collecte etant en partie 

45 arrache ; 

- la figure 3 est une vue en coupe axiale du 
d6me du presse-agrumes des figures 1 et 2 sup- 
pose isofe ; 

- la figure 4 est une vue de dessus agrandie 
so de la partie centrale de la figure 2 ; 

- la figure 5 est une vue agrandie d'une 
nervure du dome, en coupe partielle selon V-V de 
la figure 4 ; 

- la figure 6 est une vue analogue a la figure 
5 apres coupe selon Vl-V! de la figure 4 ; 
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- la figure 7 est une vue en coupe a grande 
echelle, selon VII-VH de la figure 4, du sommet du 
dome et du point de croisement des nervures ; 

- la figure 8 est une vue en perspective 
montrant Tapplication de Tinvention a un robot me- 
nager ; et 

- la figure 9 est une vue tres schematique en 
coupe par un plan diametral de la realisation de la 
figure 8. 

Dans la realisation des figures 1 a 7 des des- 
sins annexes on a montre Tapplication de Inven- 
tion a un presse-agrumes rotatif a entraTnement 
mecanique. L'appareil comprend de fagon connue 
un socle 20, par exemple en matiere moulee, for- 
mant un bac annulaire 21 dont le fond presente 
des perforations 22 pour la filtration et Tecoulement 
du jus des fruits presses. Le socle 20 est muni en 
son centre d*une partie tubulaire 23 pour le passa- 
ge de Tarbre axial 4 d'un dome rotatif creux 1 dont 
la base 24 recouvre la partie tubulaire 23. Comme 
on le voit sur la figure 3. Tarbre 4 est creux. it 
presente un evtdement de section hexagonaie et sa 
liaison avec le ddme 1 est assuree par des ele- 
ments radiaux 26. La section hexagonaie de Tevi- 
dement axial de Tarbre 4 permet Tentraihement de 
ce dernier par simple emmanchement dans la prise 
de force de section homologue d'un moteur electri- 
que non figure. 

On a d^signe par A-A Taxe geometrique de la 
surface lisse 2 du dome 1 (ci-apres designe par 
axe du dome) ; cette surface 2, de revolution 
autour de Taxe A-A, dans rexemple d£crit. a pour 
genSratrice deux cercies de rayons respectifs Rt et 
R2 raccord£s en B (voir figure 7), de sorte que la 
surface 2 a une forme en pain de Sucre dont le 
sommet 3 est sur Taxe A-A. 

Sur la surface 2 sont menagees des nervures 7 
et 8. Conformement a Tinvention, les nervures 7 et 
8 sont reguli&rement reparties et se d£pioient heli- 
coVdalement autour d'un axe C-C decale laterale- 
ment par rapport a I'axe A-A et qui lui est parallele. 
La distance d entre les axes A-A et C-C est de 
preference comprise entre 2 et 8 % du diametre D 
de la base 24 du darne l. 

Les nervures 7, qui se rencontrent en un point 
c. dit sommet des nervures et situe sur Taxe C-C, 
pr£sentent en plan, comme on le voit sur les figu- 
res 2 et 4 une forme inflexionnelle, sensiblement a 
partir du cercle paralldle Bi passant par le point B 
defini plus haut. Le sommet c des nervures 7 est 
ainsi deca!§ par rapport au sommet a du dome 1 . 

Les nervures 8 regulierement Teparties entre 
les nervures 7 et de meme disposition s'arretent 
par contre a hauteur du cercle Bt . 

Les nervures 7 et 8, entre le cercle Bt et la 
base 24 du dome 1, forment un angle faible avec 
I'axe C-C, de Tordre par exemple de 10* . 

Selon une realisation preferee, les nervures 7 



et 8 presentent une section droite sensiblement 
triangulaire (figures 5 et 6) dont le sommet d est 
arrondL A mi-hauteur, (figure 5) Tangle au sommet 
des nervures 7 ou 8 est sensiblement droit, mais la 

5 hauteur des nervures 7 au-dela du cercle Bi crort 
progressivement. Au voisinage du sommet c la 
hauteur des nervures 7 est par exemple le triple de 
la precedents, Tangle au sommet di etant aigu 
comme on le voit figure 6. 

to A titre d'exemple, dans une realisation parti- 

culiere le diametre D du dome 1 est de 100 mm 
environ, la hauteur du sommet a est de 70 mm, la 
largeur des nervures 7 ou 8 de 2,4 mm et leur 
hauteur de 1 mm. Au sommet, la hauteur des 

75 nervures 7 est de 3 a 3,5 mm. La distance d 
d'excentration du sommet c des nervures par rap- 
port au sommet a du d6me est d'environ 2,5 mm, 
soit environ 2,5 % du diametre D. 

Pour extraire le jus d'un demi-fruit. on appuie 

20 celui-ci sur le dome 1, entratne en rotation dans le 
sens F qui correspond au vissage des nervures 7 
et 8 a i'int^rieur du fruit. L'experience a montre ce 
resultat surprenant que le decentrage des nervures 
permettait de faire tourner le d6me 1 a grande 

25 vitesse (un a plusieurs milliers de tours/minute) 
sans detruire la peau du fruit, mais au contraire en 
brisant les membranes Itgneuses au voisinage de 
Taxe du fruit, ce qui permet aux nervures 7 et 8 de 
faire £clater les cellules juteuses. L'invention assu- 

30 re ainsi une excel I en te extraction du jus avec des 
moyens tr£s simples et en errant un minimum de 
debris susceptibles d'obturer la grille de filtration. 

Cette faculte du presse-agrumes pre*sentant 
une structure telle que definie ci-dessus de pouvoir 

33 etre entratne a grande vitesse sans danger pour 
Tutilisateur et avec un taux d'extraction eleve per- 
met d'appliquer Tinvention a un robot electromena- 
ger et de transformer celui-ci en presse-agrumes 
par adjonction sous forme d*accessoire du disposi- 

40 tif vise aux figures 1 a 7, sans quMI soit necessaire 
d'interposer un reducteur de vitesse entre Tacces- 
soire et la prise de force du robot. Une telle appli- 
cation est illustree aux figures 8 et 9. 

Sur ces figures, on reconnait un robot 16 avec 

45 son bloc moteur 17 !og£ dans un compartiment 
lateral 18 et sa base 19 traversSe par Tarbre d'en- 
tratnement 30, lui-meme mis en rotation par des 
poulies 31. 32 reliees par une courroie 33. 

Sur la base 19 est fixee de manure amovible 

so ' par tous moyens connus la cuve 35 du robot munie 
d'une poignee 36 et qui regoit sur son bord supe- 
rieur le socle 20 du presse-agrumes. tel par exem- 
ple que vis^ aux figures 1 a 7. 

La cuve 35 travers^e par une cheminee centra- 

55 le 37 pour Tarbre 30 dont Textr§mite porte un 
manchon d'accouplement hexagonal 38 auquel 
s'adapte Textremite* creuse de Tarbre 4 du dome 1. 
La fixation du socle 20 sur le bord de la cuve 
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35 est assuree par un systeme a baVonnette sche- 
matise figure 9 (oreilles 39 solidaires de la cuve 35 
et goujons 41 solidaires du socle 20 amenes en 
prise par rotation de ce socle). 

II est encore prevu que le socle 20 comporte 
une patte 42 venant termer un contact de securite 
43 dispose dans le com parti ment 18 lorsque le 
socle 20 est convenablement mis en place et ver- 
rouille sur la cuve 35. Le contact 43 est monte en 
serie avec le contact 44 a bouton-poussoir pour 
ractionnement manuel du moteur 17. 

L'equipement du robot a usage de presse- 
agrumes ainsi constitue est complete par un cha- 
peau amovible 51, creuse* interieurement, muni de 
picots 52. et pourvu d'un organe de prehension 53 
permettant de maintenir I'agrume appuye sur le 
dome pendant sa rotation. 

L'experience a montrg que le dome 1 pouvait 
etre entratne a une vitesse de 2 000 a 2 500 
tours/minute, vitesse de rotation usuelle de I'arbre 
30, tout en assurant I'extraction du jus des agru- 
mes dans les conditions d'efficacite et de securite 
pour I'utilisateur exposees plus haut. 

Bien entendu, I'invention n'est pas limitee aux 
exemples de realisation que Ton vient de decrire, 
et on peut leur apporter de nombreuses modifica- 
tions sans sortir du cadre de cette invention. 

Ainsi, dans la partie superieure du dome I'axe 
de symetrie peut presenter un leger decalage par 
rapport a I'axe de rotation, sans necessairement lui 
etre parallele. 

De meme, le nombre. la pente et la section 
droite des nervures peuvent varier largement. 



Revendications 

1. Presse-agrumes dont la partie active est 
constitute par un dome (1) a la surface exterleure 
duquel sont mtnagees des nervures (7. 8) conver- 
geant en direction du sommet du dome, caracteri- 
se en ce qu'une partie au moins des nervures (7) 
se rejoignent en un point (c) decale lateralement 
par rapport a I'axe de symetrie (A-A) du dome (1). 

2. Presse-agrumes conforme a la revendication 

1 . du genre a entrainement mecanique. caracterise 
en ce que le dome (1) est monte rotativement 
autour de son axe de symetrie (A-A), aiors que les 
nervures (7, 8) sont regulierement rtparties autour 
d'un axe (C-C) decale transversalement par rapport 
aux precedent (A-A). 

3. Presse-agrumes conforme a la revendication 

2. caracterise' en ce que I'axe (A-A) de symetrie du 
dome et I'axe (C-C) autour duquel se depioient les 
nervures sont paralleles. 

4. Presse-agrumes conforme a I'une des re- 
vendications 1 a 4, caracterise en ce que le som- 
met (c) des nervures (7. 8) est deca!6 par rapport 



au sommet (a) du dome (1) d'une distance (d) 
sensiblement comprise entre 2 et 8 % du diametre 
(D) a la base (24) du dome (1). 

5. Press-agrumes conforme a I'une des reven- 
s dications 1 a 4. caracterise en ce que les nervures 

(7) convergeant vers le sommet (c) sont reparties 
suivant des traces sensiblement heiicoKjaux a la 
surface du dome (1). 

6. Presse-agrumes conforme a i'une des re- 
10 vendications 1 a 5, caracterise en ce que les 

nervures, de faible largeur et hauteur, presentent 
une section sensiblement triangulaire arrondie a 
son sommet. 

7. Presse-agrumes conforme a I'une des re- 
15 vendications 1 a 6, caracterise en ce que la hau- 
teur des nervures (7, 8) croft de ta base du dome 
vers leur point de convergence (c). 

8. Application d'un presse-agrumes conforme a 
I'une des revendications 1 a 7 a un appareil eiec- 

20 tromenager du genre robot, caracterise en ce que 
le dome (1) est monte rotativement sur un acces- 
soire comportant une grille (22) de filtration de la 
pulpe, des moyens (39, 41) etant prevus pour fixer 
de fagon amovibie cet accessoire sur la cuve (35) 

25 du robot et d'autres moyens d'accouplement amo- 
vible direct (38, 4) £tant menages entre le d3me 
(1) et I'arbre moteur (30) du robot pour entratner ce 
dome (1) a ta vitesse de rotation normale du robot, 
generalement comprise entre 2 000 et 2 500 

30 tours/minute. 

9. Robot domestique conforme a la revendica- 
tion 8, caracterise en ce que le socle (20) de 
I'accessoire sur lequel est monte le dome (1) com- 
porte une patte (42) venant fermer un contact de 

35 securite (43) dispose sur le corps du robot lorsque 
le socle precite est convenabiement mis en place 
et verrouiile sur la cuve (35) du robot. 

10. Presse-agrumes conforme a I'une des re- 
vendications 1 a 7 ou robot domestique conforme 

40 a I'une des revendications 8 ou 9. caracterise en 
ce qu'il comporte un chapeau amovible (51), creu-: 
se interieurement et pourvu d'un organe de pre- 
hension (53) permettant de maintenir t'agrume ap- 
puye sur le dome (7). 
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Abstract 


Citrus fruit press, the active part of which consists of a dome (1 ) on the outer surface of which are 
arranged ribs (7, 8) converging towards the vertex of the dome. At least some of the ribs (7) meet at a 
point c offset laterally relative to the axis of symmetry (A-A) of the dome (1 ). This offset makes it possible 


pri 

to drive the dome (1 ) at high speed. Application to electric household robots. 
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